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Abstract of DE10107215 

The invention relates to a method for controlling 
and evaluating at least one sensor device (4) 
shared by a plurality of applications, especially 
passenger assistance/passenger protection 
applications in means of transportation, 
comprising the following steps: detecting defined 
means of transport parameters (3) by means of a 
situation detection device (2) for detecting the 
situation of the means of transport with respect to 
its surroundings; inquiring the means of transport 
situation by means of a control device (1) linked 
with the situation detection device (2); and 
activating an application corresponding to the 
means of transport situation by means of the 
control device (1). 
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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

© Verfahren zur Steuerung und Auswertung einer von mehreren Anwendungen gemeinsam genutzten 
Sensoreinrichtung 

© Die Erfindung schafft ein Verfahren und eine Vorrich- ^ j 

tung zur Steuerung und Auswertung mindestens einer l 

von mehreren Anwendungen, insbesondere Insassenas- \f 

sistenz-/lnsassenschutzanwendungen in Fortbewegungs- 1 ' — 

mitteln, gemeinsam genutzten Sensoreinrichtung 4 mit 

folgenden Schritten: 1 ' ^i — ^~ 

Erfassen bestimmter Fortbewegungsmittel-Paramter 3 / / 

durch eine Situationserfassungseinrichtung 2 zur Bestim- S / 

mung der Situation des Fortbewegungsmittels gegen- 

uber seiner Umgebung; Abfragen der Fortbewegungs- i — i S i — i / 
mittel-Situation durch eine mit der Situationserfassungs- 

einrichtung 2 verbundenen Steuerungseinrichtung 1; und I _ f ^ — r-i - 

Aktivieren einer der Fortbewegungsmittel-Situation ent- j j \ L. 

sprechenden Anwendung durch die Steuerungseinrich- 4 5 6 

• tung 1. 
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Bes^wbung 
STAND MPrECHNIK 

r 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrich- 5 
tung zur Steuerung und Auswertung mindestens einer von 
mehreren Anwendungen, insbesondere Insassenassistenz- 
/Insassenschutzanwendungen in Fortbewegungsmitteln, ge- 
meinsam genutzten Sensoreinrichtung sowie ein entspre- 
chendes Verfahren. 10 
[0002] Obwohl auf beliebige Fortbewegungsmittel an- 
wendbar, werden die vorliegende Erfindung sowie die ihr 
zugrundeliegende Problematik in Bezug auf ein an Bord ei- 
nes Kraftfahrzeuges befindliches System erlautert. 
[0003] Um ein Fahren mit einem Kraftfahrzeug zu er- 15 
leichtem und ZusammenstoBe mit einem Wagen oder ande- 
ren im Weg befindlichen Gegenstanden zu verhindern, ist es 
bekannt, an bestimmten Stellen des Kraftfahrzeuges Senso- 
ren vorzusehen, welche Signale aussenden, um die von dem 
Hindernis reflektierten Signale wieder zu empfangen. Dabei 20 
wird der Abstand zwischen dem am Kraftfahrzeug angeord- 
neten Sensor und dem Hindernis aus der Laufzeit des Si- 
gnals vom Sensor zum Hindernis und wieder zuriick be- 
stimmt. Zur Erfassung der Objekte, insbesondere zur Ab- 
standsmessung sind verschiedene Vorrichtungen bekannt, 25 
die beispielsweise auf der Basis von Radar, Lasern, Ultra- 
schall oder Videoanalyse arbeiten. Je nach Art der benotig- 
ten Messung kommen die unterschiedlichen Sensortechno- 
logien zum Einsatz. Im Nahbereich kommen insbesondere 
Ultraschall-Sensoren wegen ihrer sehr hohen Auflosung 30 
zum Tragen. 

[0004] Die Daten aus den Sensormessungen werden fur 
verschiedene Anwendungen wie beispielsweise eine Ein- 
parkhiife, eine im Stau niitzliche Stop-and-Go-Assistenz- 
hilfe oder eine Pre-Crash-Erkennung benotigt. 35 
[0005] Bisher arbeitet jede Anwendung als separates Sy- 
stem mit einem eigenen Satz an Sensoren, eigener Steue- 
rungselektronik und eigener Software. Die Steuerbarkeit 
von Messungen beschrankt sich auf das Aktivieren und De- 
aktivieren der entsprechenden Sensoren. Somit kommt es 40 
bei einer parallelen Verwendung mehrerer Anwendungen zu 
Konfliktsituationen. 

[0006] Zudem konnen an einem Fahrzeug nicht behebig 
viele Sensoren aufgrund eines begrenzt zur Verfugung ste- 
henden Bauraums und einer komplizierten Verkabelung po- 45 
sitioniert werden. 

[0007] Die der vorliegenden Erfindung zugrundeliegende 
Problematik besteht also allgemein darin, die von einer Sen- 
soreinrichtung empfangenen Sensorsignale mehrfach, d. h. 
fur mehrere parallel laufende Anwendungen, nutzbar zu ma- 50 
chen. 

[0008] Zudem soil eine verbesserte Steuerbarkeit der Sen- 
soren derart erzielt werden, dass Objekte im Uberwachungs- 
bereich gezielt verfolgt werden konnen. 

55 

VORTEELE DER ERFINDUNG 

[0009] Die der vorhegenden Erfindung zugrundeliegende 
Idee besteht darin, dass bestimmte Fortbewegungsmittel-Pa- 
rameter durch eine Situationserfassungseinrichtung zur Be- 60 
stimmung der Situation des Fortbewegungsmittels gegen- 
uber seiner Umgebung erfasst werden; die Fortbewegungs- 
mittel-Situation durch eine mit der Situationserfassungsein- 
richtung verbundenen Steuerungseinrichtung abgefragt 
wird; und dass eine der Fortbewegungsmittel-Situation ent- 65 
sprechende Anwendung mit ihren benotigten Komponenten 
durch die Steuerungseinrichtung aktiviert wird. 
[0010] Das erfindungsgemaBe Verfahren mit den Merk- 
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malen des Anspruchj^^nd die entsprechende Vorrichtung 
gemaB Anspruch l^^^B gegenuber den bekannten Syste- 
men den Vorteil aur^Ks bei einem Zugriff mehrerer An- 
wendungen auf eine gemeinsame Sensoreinrichtung eine 
Konfliktsituation erkennbar ist und entsprechend darauf rea- 
giert werden kann. Somit blockieren die einzelnen Anwen- 
dungen die Sensoreinrichtung nicht gegenseitig. 
[0011] Zudem muss nicht fur jede Anwendung eine eigene 
Sensoreinrichtung angebracht werden, was platzsparend 
und mit weniger Einbauaufwand aufgrund einer geringeren 
Verkabelung verbunden ist. 

[0012] In den Unteranspriichen finden sich vorteilhafte 
Weiterbildungen und Verbesserungen des in Anspruch 1 an- 
gegebenen Verfahrens und der in Anspruch 12 angegebenen 
Vorrichtung. 

[0013] GemaB einer bevorzugten Weiterbiidung sind die 
der aktivierten Anwendung zugeordneten Komponenten 
durch die Steuerungseinrichtung entsprechend aktivierbar. 
Somit erfolgt keine Transformation bzw. Auswertung der 
Messdaten fur alie, sondern lediglich fiir die erforderlichen 
Komponenten. Der geringere Rechenaufwand beschleunigt 
und vereinfacht den gesamten Prozessablauf. 
[0014] GemaB einer weiteren bevorzugten Weiterbiidung 
ist eine Transformationseinrichtung vorgesehen, deren Er- 
gebnisse von mehreren Anwendungen verwendet werden. 
[0015] GemaB einer weiteren bevorzugten Weiterbiidung 
ist eine Sensoreinrichtungsansteuerung vorgesehen, deren 
Ergebnisse von mehreren Transformationseinrichtungen 
verwendet werden. Dadurch konnen die Sensoreinrichtun- 
gen optimal eingesetzt und ausgenutzt werden. 
[0016] GemaB einer weiteren bevorzugten Weiterbiidung 
sind die der entsprechenden Anwendung zugeordneten 
Komponenten als Sensoreinrichtung, Transformationsein- 
richtung und Auswertungseinrichtung ausgebildet. Dabei 
sind diese Komponenten ebenso wie die Situationserfas- 
sungseinrichtung jeweils durch beispielsweise eine Punkt- 
zu-Punkt-Verbindung oder ein Bus-System mit der Steue- 
rungsreinrichtung verbindbar. Die Transformationseinrich- 
tung ist zusatzlich mit der Sensoreinrichtung, und die Aus- 
wertungseinrichtung zusatzlich mit der Transformationsein- 
richtung verbindbar. 

[0017] GemaB einer weiteren bevorzugten Weiterbiidung 
ist die Auswertungseinrichtung mit der Situationserfas- 
sungseinrichtung koppelbar. Somit berucksichtigt die Situa- 
tionskomponente neben externen Ereignissen auch die Aus- 
wertungsergebnisse der entsprechenden Messung. Ein noch 
genaueres Reagieren auf die entsprechende Fortbe wegungs- 
mittel-Situation wird dadurch gewahrleistet. 
[0018] GemaB einer weiteren bevorzugten Weiterbiidung 
ist zusatzlich noch eine Anzeigeeinrichtung vorgesehen, die 
sowohl mit der Steuerungseinrichtung als auch mit der Aus- 
wertungseinrichtung verbindbar ist. Diese Anzeigeeinrich- 
tung liefert die ausgewerteten Messdaten benutzerfreund- 
lich an die entsprechenden Insassen des Kraftfahrzeuges. 
[0019] GemaB einer weiteren bevorzugten Weiterbiidung 
ist in der Steuerungseinrichtung eine Prioritatenregelung fiir 
eine Bestimmung des nachsten auszufuhrenden Prozess- 
schrittes vorgesehen. Somit werden zusatzlich Konfliktsi- 
tuationen vermieden und die einer Fahrzeugsituation am be- 
sten entsprechende Anwendungen aktiviert. Alternativ kann 
die Steuerungseinrichtung auch eine Steuerung veranlassen, 
die einen Kompromiss zwischen den Wiinschen der einzel- 
nen Anwendungen darstellt und somit die Funktion aller 
Anwendungen gewahrleistet. 

[0020] GemaB einer weiteren bevorzugten Weiterbiidung 
ist die Sensoreinrichtung als Ultraschall-, Radar- oder Vi- 
deoeinrichtung ausgebildet. Allerdings sind auch andere 
Sensortechnologien vorstellbar. 
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[0021J GemaB einer weita^^bevorzugten Weiterbildung Prozess- bzw. Veraj|«|jngsschritte in Abhangigkeit von 

sind die Anwendungen j^Belsweise als Einparkhilfe, der jeweiligen Fah^^pituation. Dabei kann auch in der 

Stop-and-Go-Assistenzhil^^rnd/oder Pre-Crash-Schutz- Steuemngseinrichtut^^eine Priori tatenregelung vorgese- 

hilfe ausgebildet. Auch hier sind weitere Anwendungen vor- hen sein. 

stellbar. 5 [0031] Mit der Steuerungseinrichtung 1 ist eine Sensor- 

[0022] GemaB einer weiteren bevorzugten Weiterbildung einrichtung 4 verbunden, die alle Details im Zusammenhang 

sind die Trans formation seinrichtung und die Auswertungs- mit den Sensor-Messungen realisiert und die als Hardware- 

einrichtung in die Steuerungseinrichtung integrierbar und Komponente umgesetzt werden kann. 

bilden mit dieser zusammen eine zentrale Einheit. Dies er- [0032] Des weiteren isteineTransformationseinrichtung5 

leichtert aufgrund einer moglichen Schnittstelle die Verbin- 10 mit der Steuerungseinrichtung 1 und mit der Sensoreinrich- 

dung der einzelnen Komponenten untereinander und mit der tung 4 verbunden. Die Transformationseinrichtung 5 be- 

Steuerungseinrichtung. nutzt die Messdaten der Sensoreinrichtung 4 uber eine ent- 

sprechende Schnittstelle und wandelt diese in Zustandsgro- 

ZEICHNUNGEN Ben um, die den jeweiligen Fahrzeug status beschreiben. 

15 Diese Beschreibung kann die Form einer Objektliste auf- 

[0023] Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in den weisen. Hierbei beschreibt ein Objekt ein Hindernis im 

Zeichnungen dargestellt und in der nachfolgenden Beschrei- Raum. Die Beschreibung umfasst z. B. die Raum- und Be- 

bung naher erlautert. wegungskoordinaten. Die ZustandsgroBen wiederum wer- 

[0024] Es zeigen: den uber eine entsprechende Schnittstelle fur eine Auswer- 

[0025] Fig. 1 ein schematisches Blockschaltbild einer 20 tung bereitgestellt. 

Steuerungs-/Auswertungsvorrichtung gemaB einem Aus- [0033] Eine solche Auswertung wird durch eine Auswer- 

fiihrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung; und tungseinrichtung 6 ubernommen, welche mit der Steue- 

[0026] Fig. 2 ein schematisches Blockschaltbild eines Da- rungseinrichtung 1 und der Transformationseinrichtung 5 

tenflusses innerhalb des Systems gemaB dem Ausfuhrungs- verbunden ist. Die Auswertungseinrichtung 6 analysiert die 

beispiel der vorliegenden Erfindung in Fig. 1. 25 ZustandsgroBen der Transformationseinrichtung 5 hinsicht- 

lich der jeweils aktiven Anwendung. Somit kann der Fahr- 

BESCHREEBUNG DER AUSFUHRUNGSBEISPIELE zeugstatus beispielsweise als Eingabe fur eine Einparkhilfe 

oder eine Pre-Crash- Anwendung verwendet werden. 

[0027] Fig. 1 zeigt in einem schematischen Blockschalt- [0034] Zusatzlich ist vorteilhaft eine Anzeigeeinrichtung 

bild das Zusammenspiel der einzelnen Komponenten und 30 7 vorgesehen, welche mit der Steuerungseinrichtung 1 und 

Einrichtungen gemaB einem ersten Ausfiihrungsbeispiei der der Auswertungseinrichtung 6 auf an sich bekannter Weise 

vorliegenden Erfindung. Dabei bezeichnen die Pfeile zwi- verbunden ist. Die Anzeigeeinrichtung 7 kann sowohl als 

schen den einzelnen Komponenten bzw. Einrichtungen eine optische Einrichtung als auch als akustische Einrichtung 

Abhangigkeit einer Komponente bzw. Einrichtung von der ausgebildet sein und den Insassen des Kraftfahrzeuges ent- 

sich an der Pfeilspitze befindenden Komponente bzw. Ein- 35 weder Ergebnisse der Auswertung, beispielsweise Distan- 

richtung. zen zum nachsten Hindernis, anzeigen, oder Warnsignale 

[0028] Das System umfasst eine Situationserfassungsein- bei Unterschreitung eines bestimmten Abstandes zum nach- 

richtung 2, welche Bedingungen formuliert, aus denen sich sten Hindernis ubermitteln. 

mogliche Situationen des Kraftfahrzeugs in Relation zur [0035] Vorteilhaft ist auch eine Kopplung der Auswer- 

Fahrzeugumgebung ableiten lassen. Dabei werden be- 40 tungseinrichtung 6 an die Situationserfassungseinrichtung 2 

stimmte Fahrzeugparameter 3 fur eine Analyse der Fahr- realisiert, wodurch die Steuerungseinrichtung 1 eine sehr 

zeugsituation verwendet, wie beispielsweise Gangstellung, viel realistischere Fahrzeugsituationsbestimmung aufgrund 

Raddrehzahl, Geschwindigkeitsanzeige, ABS-Weggeber der Beriicksichtigung sowohl von Fahrzeugparametern 3 als 

etc. Nach diesen Parametern 3 lasst sich die augenblickliche auch von Auswertungsergebnissen vornehmen kann. 

Situation des Fahrzeuges durch die Situationserfassungsein- 45 [0036] Anhand der Fig. 2 soli dieses Prinzip beispielhaft 

richtung 2 bestimmen, d. h. befindet sich das Kraftfahrzeug erlautert werden, wobei beispielhaft ein schematisches 

augenblicklich eher in einer Einparksituation, einer Normal- Blockschaltbild eines Datenflusses innerhalb der Algorith- 

fahrt, oder beispielsweise einer Pre-Crash-Situation. Zusatz- mik gemaB einem Ausfiihrungsbeispiei der vorliegenden Er- 

lich kann in der Situationserfassungseinrichtung 2 eine Prio- findung dargestellt ist. 

ritatenregelung vorgesehen sein, die in eventuellen Kon- 50 [0037] Ausgehend von einer von der Sensoreinrichtung 4 
fliktsituationen der einzelnen Anwendungen einer prioritats- durchgefiihrten Messung, beispielsweise einer Abstands- 
hoheren Anwendung den Vorzug erteilt. Beispielsweise messung 8 oder einer Geschwindigkeitsmessung 9, flieBt die 
ware einer Pre-Crash-Situation gegenuber einer Stop-and- Information iiber die entsprechende Verbindung zur Trans- 
Go-Situation eine hohere Prioritat aus Sicherheitsgrunden formationseinrichtung 5. 

zuzuweisen. 55 [0038] Dabei sind die Sensoren der Sensoreinrichtung 4 

[0029] Die Situationserfassungseinrichtung 2 ist mit einer steuerbar. Zudem unternimmt das System laufend Messun- 

Steuerungseinrichtung 1 verbunden, wobei allgemein die gen 8, 9 und passt sich somit den andernden Fahrzeugsitua- 

einzelnen Verbindungen jeweils vorteilhaft iiber eine Punkt- tionen schnell an. Die Steuerungseinrichtung 1 kann online 

zu-Punkt- Verbindung oder ein Bus-System realisiert wer- auf die augenblickliche Fahrzeugsituation reagieren und die 

den. Die Steuerungseinrichtung 1 erhalt von der Situations- 60 jeweils benotigte Anwendung mitsamt ihren Komponenten 

erfassungseinrichtung 2 die augenblickliche Kraftfahrzeug- aktivieren. 

situation und aktiviert die dieser Situation am gunstigsten [0039] Die Transformationseinrichtung 5 wandelt die 

erscheinende Anwendung. Messdaten in den Fahrzeug status beschreibende Zustands- 

[0030] Dabei benutzt die Steuerungseinrichtung 1 die Si- groBen 10, 11, 12 um, beispielsweise ob es sich bei dem im 

tuationserfassungseinrichtung 2 und alle im weiteren aus- 65 Bereich des Kraftfahrzeuges befindlichen Objekt um ein 

fuhrlicherbeschriebenen Komponenten 4, 5, 6, 7 der einzel- langsames (Transformation 10), schnelles (Transformation 

nen Anwendungen uber entsprechende Schnittstellen und U) oder sogar um ein gefahrlich schnelles Objekt (Transfor- 

bestimmt somit den Ablauf der als nachstes auszufuhrenden mation 12) handeit. 

BEST AVAILABLE OOPY 
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[0040] Daraufhin werden^j|se ZustandsgroBen von der 
Auswertungseinrichtung ^^Beils applikationsspezifisch 
analysiert. Je nach dem, oWWgrund der augenblicklichen 
Fahrzeugsituation eine Einparkhilfe 13, eine Stop-and-Go- 
Anwendung 14 oder eine Pre-Crash-Erkennung 15 sinnvoll 5 
ist, werden die ZustandsgroBen fur die jeweilige Anwen- 
dung nutzbar gemacht. 

[0041] Die vorliegende Erfindung besitzt den Vorteil, dass 
die verschiedenen Komponenten einer Sensoreinrichtung 4, 
Messung und Transformation, von verschiedenen Anwen- 10 
dungen gleichzeitig benutzt werden konnen. Durch diese 
Struktur ist es moglich, zu erkennen, welche Anwendung 
welche Verarbeitungskomponenten benotigt. Beispieisweise 
benotigt, wie in Fig. 2 ersichdich, eine Einparkhilfe ihre 
speziflsche Auswertung, eine Transformation fiir langsame 15 
Objekte und eine Abstandsmessung. 
[0042] Dies ermoglicht eine modulare Steuerung des 
Messsystems. Denn je nach aktivierter Anwendung werden 
die entsprechenden Komponenten aktiviert. Daruber hinaus 
ist es moglich, weitere Anwendungen in das System einzu- 20 
binden, indem nur die entsprechend neue Auswertungskom- 
ponente erganzt wird. 

[0043] AuBerdem wird durch die Transformation mittels 
der Transformationseinrichtung 5 eine Beschreibung des re- 
ievanten Objektes erzeugt, die unabhangig von der eigentli- 25 
chen Auswertung ist. Somit muss die Beschreibung nur ein- 
mal und nicht fur alle Anwendungen einzeln ausgerechnet 
werden. Zudem greifen die Anwendungen nicht direkt auf 
die Sensoren zu, sondern auf eine hohere Schnittstelle. 
[0044] Die Mehrfachnutzung von Messungen und Zwi- 30 
schenergebnissen ist gleichbedeutend mit einer Mehrfach- 
nutzung von Sensoren und Teilalgorhitmen. Durch die Ein- 
fuhrung der Situation skomponente wird zudem die gezielte 
Steuerung der Ressourcen, beispieisweise der Sensoren und 
der Prozessorzeit, sowohl fiir Einzelanwendungen als auch 35 
fiir eine Kombination von Anwendungen mit verschiedenen 
Prioritaten moglich. 

[0045] Die Kopplung der aktuellen Situation an Ergeb- 
nisse von Sensormessungen erlaubt zusatzlich die gezielte 
Einstellung des Messbereichs fiir nachfolgende Messungen 40 
und die Verfolgung von Objekten fiir bestimmte Anwendun- 
gen. Damit ist eine verbesserte Steuerbarkeit der Sensoren 
gewahrleistet. 

[0046] Obwohl die vorliegende Erfindung anhand eines 
bevorzugten Ausfuhrungsbeispiels vorstehend beschrieben 45 
wurde, ist sie darauf nicht beschrankt sondern auf vielfaltige 
Weise modiflzierbar. 

[0047] Beispieisweise kann die Sensoreinrichtung als Vi- 
deoeinrichtung ausgebildet sein, wodurch eine Objektklassi- 
fikation oder ein Fahrspurwechsei feststellbar und entspre- 50 
chende Anwendungen aktivierbar waren. 
[0048] Es ist auch moglich, die vorliegende Erfindung fiir 
gemischte Sensoreinrichtungen einzusetzen, beispieisweise 
fur Video und Radar. 

55 

Patentanspriiche 

1. Verfahren zur Steuerung und Auswertung minde- 
stens einer von mehreren Anwendungen, insbesondere 
Insassenassistenz-/Insassenschutzanwendungen in 60 
Fortbewegungsmitteln, gemeinsam genutzten Sensor- 
einrichtung (4) mit folgenden Schritten: 
Erfassen bestimmter Fortbewegungsmitte I- Parameter 
(3) durch eine Situationserfassungseinrichtung (2) zur 
Bestimmung der Situation des Fortbewegungs mittels 65 
gegenuber seiner Umgebung; 

Abfragen der Fortbewegungsmittel-Situation durch 
eine mit der Situationserfassungseinrichtung (2) ver- 



bundenen SteuejM^seinrichtung (1); und 
Aktivieren eir^^Br Fortbewegungsmittel-Situation 
entsprechenden^^rwendung durch die Steuerungsein- 
richtung (1). 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass der aktivierten Anwendung zugeordnete 
Komponenten (4, 5, 6) durch die Steuerungseinrich- 
tung (1) aktiviert werden. 

3. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, dass eine zugeordnete Kompo- 
nente als Sensoreinrichtung (4) ausgebildet wird. 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine zugeordnete 
Komponente als Transformationseinrichtung (5) aus- 
gebildet und mit der Sensoreinrichtung (4) verbunden 
wird. 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine der zugeordne- 
ten Komponenten als Auswertungseinrichtung (6) aus- 
gebildet und mit der Transformationseinrichtung (5) 
verbunden wird. 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Situationserfas- 
sungseinrichtung (2) und die einer Anwendung zuge- 
ordneten Komponenten (4, 5, 6) jeweils durch eine 
Punkt-zu-Punkt-Verbindung oder ein Bus- System mit 
der Steuerungseinrichtung (1) verbunden werden. 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Auswertungs- 
einrichtung (6) mit der Situationserfassungseinrichtung 
(2) gekoppelt wird. 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine Anzeigeein- 
richtung (7) mit der Steuerungseinrichtung (1) und der 
Auswertungseinrichtung (6) verbunden wird. 

9. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass in die Steuerungs- 
einrichtung (1) eine Prioritatenregelung fur eine Be- 
stimmung des nachsten auszufuhrenden Prozessschrit- 
tes integriert wird. 

10. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Sensorein- 
richtung (4) als Ultraschall-, Radar- oder Videoeinrich- 
tung ausgebildet wird. 

11. Verfahren nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Anwendun- 
gen beispieisweise als Einparkhilfe, Stop-and-Go-As- 
sistenzhilfe und/oder Pre-Crash-Schutzhilfe ausgebil- 
det werden. 

12. Vorrichtung zur Steuerung und Auswertung min- 
destenseiner von mehreren Anwendungen, insbeson- 
dere Insassenassistenz-ZInsassenschutzanwendungen 
in Fortbewegungsmitteln, gemeinsam genutzten Sen- 
soreinrichtung (4) mit: 

einer Situationserfassungseinrichtung (2) zum Erfassen 
bestimmter Fortbewegungsmittel-Parameter fiir eine 
Bestimmung der Situation des Fortbewegungsmittels 
gegenuber seiner Umgebung; und 
einer Steuerungseinrichtung (1), die mit der Situations- 
erfassungseinrichtung (2) zum Abfragen der Fortbewe- 
gungsmittel-Situation verbindbar ist, zum Aktivieren 
entsprechender mit der Steuerungseinrichtung (1) ver- 
bundener Anwendungen. 

13. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der aktivierten Anwendung zugeordnete 
Komponenten (4, 5, 6) durch die Steuerungseinrich- 
tung (1) aktivierbar sind. 

14. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 2 oder 13, 
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dadurch gekennzeichn^^ass mindestens eine zuge 
ordnete Komponente^^^nsoreinrichtung (4) ausge- 
bildet ist. 

15. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 14, 
dadurch gekennzeichnet, dass mindestens eine zuge- 5 
ordnete Komponente als Transformationseinrichtung 

(5) ausgebildet und mit der Sensoreinrichtung (4) ver- 
bindbar ist. 

16. Vorrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass verschiedene Transformationseinrich- 10 
tungen (5) auf die selben Ergebnisse der Sensoreinrich- 
tungen (4) zugreifen. 

17. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 16, 
dadurch gekennzeichnet, dass mindestens eine der zu- 
geordneten Komponenten als Auswertungseinrichtung 15 

(6) ausgebildet und mit mindestens einer Transformati- 
onseinrichtung (5) verbindbar ist. 

18. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass verschiedene Auswertungseinrichtungen 

(6) fiir verschiedene Anwendungen auf die selben Er- 20 
gebnisse einer oder mehrerer Transformationseinrich- 
tungen (5) zugreifen. 

19. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 18, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Situationserfas- 
sungseinrichtung (2) und die einer Anwendung zuge- 25 
ordneten Komponenten (4, 5, 6) jeweils durch bei- 
spielsweise eine Punkt-zu-Punkt-Verbindung oder ein 
Bus-System mit der Steuerungseinrichtung (1) ver- 
bindbar sind. 

20. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 19, 30 
dadurch gekennzeichnet, dass die Auswertungseinrich- 
tung (6) mit der Situationserfassungseinrichtung (2) 
koppelbar ist. 

21. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 20, 
dadurch gekennzeichnet, dass eine Anzeigeeinrichtung 35 

(7) mit der Steuerungseinrichtung (1) und der Auswer- 
tungseinrichtung (6) verbindbar ist. 

22. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 21, 
dadurch gekennzeichnet, dass in die Steuerungsein- 
richtung (1) eine Prioritatenregelung fiir eine Bestim- 40 
mung des nachsten auszufuhrenden Prozessschrittes 
integrierbar ist. 

23. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 22, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoreinrichtung 
(4) als Ultraschall-, Radar- oder Videoeinrichtung aus- 45 
gebiidet ist. 

24. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 23, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Anwendungen bei- 
spielsweise als Einparkhilfe, Stop-and-Go-Assistenz- 
hilfe und/oder Pre-Crash-Schutzhilfe ausgebildet sind. 50 

25. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 12 bis 24, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Transformationsein- 
richtung (5) und die Auswertungseinrichtung (6) in die 
Steuerungseinrichtung (1) integrierbar sind. 
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